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La presente invention concerne un dispositif de halage 
autonnatique d'objets allonges de grande longueur. Ce dispositif permet 
notamment de mettre a la mer ou bien de remonter et de stocker en cale un 
objet tubulaire de grande longueur et de structure relativement souple et 

5 fragile. Parmi ces objets on peut notamment citer des cables sous-marins, 
des tuyaux ou encore des antennes sonar lineaires de type "flute". 
La manipulation d'objets de forme sensiblement tubulaire et de grande 
longueur est une operation delicate qui est gen^ralement r^alisee ou au 
moins controlee par des operateurs humains. ^operation est en outre rendue 

10 encore plus delicate si Tobjet manipule a une structure souple et fragile . 
comportant par exemple une succession d'objets relativement fragiles mis 
dans une gaine tubulaire plus souple. De meme, la manipulation d'un objet 
de forme generate tubulaire et pr6sentant une irregularite de diametre sur sa 
longueur, est une operation malaisee. 

15 Dans le cas de batiments de surface ou de bailments sous-marins mettant 
en oeuvre des sonars equipes d'antennes tubulaires, de type "flute" par 
exemple, la mise a la mer de Tantenne est g^neralement r^allsee a la rpain 
par plusleurs operateurs. L'antenne fog6e sur un treuil est halee par les 
operateurs qui laisserit rextremit6 libre filer dans I'eau- Le halage se poursuit 

20 ainsi jusqu'a ce que la longueur immergee soit suffisante et que le 
deploiement se poursuive de lui-meme par entramement, sous Taction du 
poids de I'antenne conjugue a la vitesse du navire. Outre qu'elle est 
malaisee, cette manoeuvre peut s'averer dangereuse voire impossible a 
realiser. C'est notamment le cas lorsque Tetat de la mer rend difficile la 

25 station debout sur la zone du pent du navire ou elle s'effectue. 

De telles difficultes de mIse en oeuvre se retrouvent egalement lors de la 
mise k Teau par un navire c^blier d'un cSble telephonique ou electrique par 
exemple. 

II existe bien entepdu divers dispositifs permettant de faciliter la mise a Teau 
30 d'objets allonges ou tubulaires de dimensions imporlantes. On peut citer les 
ancres flottantes fixes ou largables qui entraTnent avec elles Tobjet auquel 
elles sont arrimees par une exlr6mite. On peut 6galement citer des dispositifs 
de manutention tels que par exemple des rouleaux presseurs, des tapis 
roulants, des tours mors sur poulie motrice, etc., Tous ces dispositifs 
35 presentent de gros inconvenients d'ordre m^canique. Ces inconvenlents se 
traduisent notamment par les contraintes excesslves de pression ou de 
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La presente invention conceme un dispositif de halage 
automatique d'objets allonges de grande longueur. Ce dispositif permet 
notamment de mettre ^ la mer ou bien de remonter et de stocker en cale un 
objet tubulaire de grande longueur et de structure relativement souple et 
5 fragile. ParmI ces objets on peut notamment citer des cables sous-marins, 
des tuyaux ou encore des antennes sonar lineaires de type "flQte". 
La manipulation d'objets de fomie sensiblement tubulaire et de grande 
longueur est une operation delicate qui est g6neralement r6alis6e ou au 
moins controlee par des operateurs humains. Uop^ration est en outre rendue 

10 encore, plus delicate si I'objet manipul6 a une structure souple et fragile 
comportant par exemple une succession d'objets relativement fragiles mis 
dans une gaine tubulaire plus souple. De meme, la manipulation d'un objet 
de forme generate tubulaire et presentant une irregularite de diametre sur sa 
longueur, est une operation malais6e. 

15 Dans le cas de b§timents de surface ou de batiments sous-marins mettant 
en oeuvre des sonars equipes d'antennes tubulaires, de type "flQte" par 
exemple, la mise a la mer de I'antenne est g^neralement r6alis6e ^ la main 
par plusieurs operateurs. L'antenne log§e sur un treull est halee par les 
operateurs qui laissent rextr6mit6 libre filer dans I'eau. Le halage se poursuit 

20 ainsi jusqu'a ce que la longueur immeng^e soit suffisante et que le 
deploiement se poursuive de lui-m§me par entraTnement. sous I'action du 
poids de I'antenne conjugue a la Vitesse du navire. Outre qu'elle est 
malaisee, cette manoeuvre peut s'averer dangereuse voire impossible ^ 
r6aliser. C'est notamment le cas lorsque I'etat de la mer rend difficile la 

25 station debout sur la zone du pont du navire ou elle s'effectue. 

De telles difficultes de mise en oeuvre se retrouvent egalement lors de la 
mise a I'eau par un navire cSblier d'un cSble telephonique ou §lectrique par 
exemple. 

II existe bien entendu divers dispositifs pennettant de faciliter la mise a I'eau 
30 d'objets allonges ou tubulaires de dimensions importantes. On peut citer les 
ancres flottantes fixes ou largables qui entraTnent avec elles I'objet auquel 
elles sont anrimees par une extr§mite. On peut egalement citer des dispositifs 
de manutention tels que par exemple des rouleaux presseurs, des tapis 
roulants. des tours mors sur poulie motrice. etc.... Tous ces dispositifs 
35 presentent de gros inconvenlents d'ordre m6canlque. Ces inconvenients se 
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traduisent notamnnent par les contraintes excessives de pression ou de 
traction qu'lls exercent sur I'objet manipule. Des contraintes trop fortes ou 
ma! r^parties peuvent endommager ce dernier. 

De tels dispositifs sont par ailleurs mal adapt^s & la manutentlon d'objets 
5 dont le diamdtre n'est pas constant ou d'objets presentant des portions 
rigides. II en va de m§me des objets presentant une gaine dont I'etat de 
surface ou la duret6 g§ne le fonctionnement du dispositif utilise. 
Ces Inconv^nfents de mise en oeuvre rendent les divert dispositifs existants 
difficilement automatlsables, la presence d'un operateur se revelant 
10 necessaire sInon indispensable. 

Pour pallier les lnconv6nients I'inventlon propose un dispositif de 
manutention automatique permettant de manipuler des objets de forme 
sensibiement tubulaires de grande longueur. A cet effet elle a pour objet un 
dispositif automatique de manutention d'objets allonges comportant 
notamment des moyens de traction constitu^s d'au moins deux bandes 
roulantes a surface rugueuses qui viennent se plaquer de part et d'autre de 
I'objet. et I'entrainent dans un mouvement de traction et des moyens de 
prehension qui maintlennent en permanence les bandes roulantes plaquees 
sur I'objet de fagon a assurer une bonne adherence, invention a egalement 
pour objet des moyens pour actlonner de maniere coordonnee les moyens' 
de tractions et les moyens de prehension, de sorte que I'objet a haler subit 
une traction continue durant toute I'operation de halage. 
Le dispositif selon I'invention pr6sente pour avantage d'etre monte sur un 
chassis fixe et de ne done pas necessiter de zone de mis en ceuvre II est 
ainsi particulierement destine h des bStiments oii Pespace disponlble est 
restreint, comme des sous-marins. 

II presente egalement I'avantage d'effectuer une action de halage continue 
qui sollicite moins la resistance de I'objet k la traction. De plus, il s'adapte 
avantageusement k des objets dont la section n'est pas constante. 
D'autres caracteristiques et avantages apparartront au cours de la 
description qui suit, description qui sera faTte en faisant reference aux figures 
annexees qui represented: 
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la figure 1 , une vue d'ensemble du dispositif selon I'invention; 
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la figure 2, une vue de dessus du dispositif; 

la figure 3, une vue partielle en perspective avant du dispositif; 

5 

La figure 1 presente une vue d'ensemble d'une forme possible de realisation 
du dispositif selon Tinvention, Le dispositif represente comporte un chassis 
principal 1 1 qui supporte deux mecanismes formant les moyens de traction 
de I'objet 10 a haler et les moyens de prehension. 

10 

Les moyens de traction sont principalement constitues d'un 
ensemble de deux courroies plates12 formant des bandes roulantes 
disposees de part et d'autre et le long de I'objet 10. Chaque bande 12 est 
enroulees autour de deux poulies 13 et 14 fixees sur des montants situes a 
15 chacune des extr6mit6s du chassis principal. Les surfaces des bandes 
roulantes qui viennent en contact avec la surface de I'objet 10 sont de 
preference rugueuse afin d'assurer une meilleure adherence en traction. Les 
bandes roulantes seront done de preference r^alisees dans un materiau a 
fort coefficient de f rottement, 

20 

Les moyens de prehension sont constitues de deux flasques 15 et 
16 en forme de disques relies Tune a Tautre par des montants 19. Ces 
flasques sont montes mobile en rotation autour de Taxe longitudinal du 
dispositif sur des pieces de maintien 17 et 18, par Tintermediaire de paliers 

25 par exemple. Uensemble forme un chassis 114 mobile en rotation. Le 
flasque 15 se presente sous la forme d'un disque simple, tandis que le 
flasque 16 qui permet I'entraTnement en rotation du chassis 114 a la forme 
d'une poulie et presente une gorge. Les parties centrales des flasques 15 et 
16 et des pieces de maintien 17 et 18 sont evidees, de fagon a pouvoir etre 

30 traverses par Tobjet 10a haler. 

Les moyens de prehension assurent le contact entre les bandes de 
roulement 12 et Tobjet a haler 10 au moyen de courroies 110 bobinees en 
heilce autour de Tobjet k haler et des portions des bandes de roulement en 
contact avec Tobjet. Le bobinage est suffisamment serre pour maintenir 

35 Tobjet et les bandes roulantes en contact etroit. Les extremites de chacune 
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des courroies sont raccordees entre elles pour former un brin droit 111 qui 
passe dans les gorges des poulies opposees 1 12 et 1 13. Ces poulies qui ont 
notamment pour fonction d'assurer la tension des courroies sont fixees 
respectivement sur chaoun des flasques 15 et 16, comme le montre la 
5 figure 2. 

Pour renforcer Taction de serrage et pour centrer Tobjet a haler, 
les moyens de prehension peuvent comporter plusieurs coun-oies, de 
preference des courroies elastiques de section circulaire. Les ffgures 1 et 2 
10 pr^sentent un exemple non restrictif de dispositif comportant des moyens de 
prehension constitu^s par trois courroies dont seulement deux sont visibles. 
Ces courroies sont enroul6es en spirales a la mani§re d'une h6lice a triple 
pas. 

15 Comme ii a et§ dit pr6cedemment, Tensemble constitud des 

flasques 15 et 16 et des montants 19 forme un chassis 1.14 mobile en 
rotation autour de Taxe longitudinal du dispositif. Suivant son sens de 
rotation, ce chassis permet de r6aliser simultanement le bobinage de la 
courroie sur I'objet 10, par une des extremit^s et son debobinage par i'autre 

20 extremity. 

Pour realiser le halage de Tobjet 10, le dispositif selon rinventlon- 
comporte egalement des moyens de mise en mouvement des moyens de 
traction et de prehension. Dans Texemple de realisation illustre par les 

25 figures 1 et 2 ces moyens comportent un arbre principal 115 et un systeme 
d'engrenage et de rSducteurs 116 sur leque! sont accoupl^s des arbres 
secondaires permettant de mettre en rotation les poulies 14 qui assurent 
TentraTnement des bandes roulement 12, ainsi que la poulie 16 qui entraTne 
en rotation le chassis 114. Dans Texemple de realisation, la poulie 16 est 

30 coupiee par Tintermediaire d*une courroie 122 ^ une autre poulie 121 
solidaire de Tarbre 115. La representation de la figure 3 off re une vue plus 
detaillee de Tagencement des diff^rents elements que comportent les 
moyens de mise en mouvement. Dans Texemple Illustre par les figures 1 , 2 
et 3 la mise en rotation des poulies d'entraTnement des bandes de roulement 

35 12 est assure par un arbre secondaire unique 30 et un jeu d'engrenages 31 . 
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Les mouvements des bandes de roulement 12 et du chassis 114 
sont synchronises de fa9on k assurer un halage correct de Tobjet 10. Uarbre 
principal est par exemple entratn^ par un moteur hydraulique ou plus 
5 simplennent par ilntermediaire d'une manivelle comme represents sur les 
figures 1 et 2. 

Le dispositif selon Tlnvention comporte done deux moyens 
distincts pour assurer les fonctions de traction et de prehension. Les moyens 

10 de traction sont animes d'un mouvement de translation selon Taxe de 
d6placement de I'objet, tandis que les moyens de prehension sont anim6s 
d'un mouvement de rotation autour du m§me axe. La separation des moyens 
a pour avantage d'assurer le dScouplage des efforts exerces sur Tobjet 10. 
Ce dScouplage permet d'exercer une traction efficace, sans avoir h exercer 

15 une pression trop forte, voire dommageable, sur I'objet a haler. Le 
mouvement de halage de I'objet est ainsi assure par la cooperation des deux 
moyens. Le fonctionnement du dispositif selon Tinvention peut etre decrit 
comme suit 

20 Pour assurer le deplacement de Tobjet 10 dans la direction figurSe 

par la fleche 118, on actionne I'arbre 115 de fagon a ce que la rotation des 
poulies 14 entraine le deplacement des bandes roulantes 12 dans le sens 
figure par les f leches 119. Le deplacement des bandes roulantes entraTne un 
deplacement identique de Tobjet 1 0. 

25 Simultanement la rotation de Tarbre 115 met en rotation le chgissis 1 14 dans 
le sens figure par la fleche 120. Cette rotation entraTne le bobinage des 
courroies 110 du cot6 du flasque 15 et un debobinage simultane du cote de 
la poulie 16. Cette double action a pour effet de provoquer un deplacement 
relatif des moyens de prehension le long de Tobjet 1 0, suivant une direction 

30 opposee au deplacement reel de Tobjet 10 et des bandes roulantes 12. Ainsi 
I'objet 10 est en mesure de progresser lineairement tout en etant maintenu 
etroitement en contact avec les bandes roulantes. 

Le mouvement de deplacement de Tobjet est analogue au deplacement 
lineaire et continu du mors libre d'un etau le long de la vis sans fin qui permet 
35 le serrage, lorsqu'on serre ou desserre retau. 
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Les mouvements des bandes de roulement .12 et du chassis 114 
sont synchronises de fa^on ^ assurer un halage correct de I'objet 10 L'arbre 
pnncpal est par exemple entraTn6 par un moteur hydraullque ou electrique 
ou plus simplement par I'intermediaire d'une manivelle comme repr6sent6 
sur les figures 1 et 2. Hi«*,erue 

Le dispositif salon rinvention comporte done deux moyens 
distmcts pour assurer les fonctions de traction et de prehension. Les moyens 
de traction sont animes d'un mouvement de translation selon Paxe de' 
deplacement de Tobjet. tandis que les moyens de prehension sont animus 
d un mouvement de rotation autour du meme axe. La separation des moyens 
a.pour avantage d'assurer le decouplage des efforts exerces sur I'objet 10 
Ce decouplage pemiet d'exercer une traction efficace, sans avoir a exercer 
une presslon trop forte, voire dommageable. sur I'objet ^ haler Le 
mouvement de halage de I'objet est ainsi assure par la cooperation des deux 
moyens. Le fonctionnement du dispositif selon I'inventlon peut etre decrit 
comme suit. 

P^""- assurer le deplacement de I'objet 10 dans la direction fig^ree 
par la fleche 118. on actionne l'arbre 115 de fagon ^ ce que la rotation des 
poulies 14 entrame le deplacement des bandes rouiantes 12 dans le sens 
figure par les fieches 1 19. Le deplacement des bandes rouiantes entrame un 
deplacement Identlque de I'objet 1 0. 

Simultanement la rotation de l'arbre 115 met en rotation le chassis 114 dans 
le sens figure par la fleche 120. Cette rotation entratne le bobinage des 
courroies 110 du cote du flasque 15 et un debobinage simultane du c6te de 
la pouhe 16. Cette double action a pour effet de provoquer un deplacement 
relatrf des moyens de prehension le long de I'objet 10, suivant une direction 
opposee au deplacement reel de I'objet 1.0 et des bandes rouiantes 12. Ainsi 
lobjet 10 est en mesure de progresser llneairement tout en etant maintenu 
etnoitement en contact avec les bandes rouiantes 

Le mouvement de deplacement de I'objet est analogue au deplacement 
hneaire et continu du mors libre d'un etau le long de la vis sans fin qui permet 
le serrage. lorsqu'on serre ou dessene I'etau. 
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Inversement, le fonctionnement du ' disposltif etant par construction 
symetrique, le deplacement de I'objet 10 dans la direction opposes pourra 
§tre assure en manoeuvrant I'arbre 115 dans le sens oppose. 

5 Pour que Taction de halage soit effectivement realisable 11 est 

n^cessaire que le mouvement de rotation du chassis entrame un 
deplacement relatif dent la valeur est sensiblement egale au deplacement 
irnprim^ h I'objet par la rotation des bandes roulantes 12. La coordination des 
deux mouvements peut etre assuree comme dans le cas de la figure 1 par 

10 des moyens mecaniques tels que, par exemple, un disposltif r§ducteur 
mont§ sur I'arbre 115. Cependant on peut egalement utillser tout moyen de 
regulation permettant de faire coTncider les deux mouvements. 

Les moyens de prehension oomportent une ou plusieurs oourroles 
15 110, enroulees autour des bandes de roulement et de I'objet a haler, dont le 
r6le est d'assurer par pression un contact etroit entre I'objet et les bandes de 
roulement. A cet effet, les courroies utilis^es sont de preference des 
courroies en fibres eiastiques. De telles courroies presentent I'avantage de 
compenser un eventuel leger detaut de coordination qui pourrait exister entre 
20 les mouvements. De plus leur eiasticite leur permet d'assurer la prehension 
d'objets dont la section n'est pas constante sur toute leur longueur. 

Les moyens de mise en mouvement decrits dans ce qui precede 
sont presentes a titre d'exemple non limitatif. 11 est blen entendu possible 
25 d'envisager des moyens autres, permettant d'assurer la mise en mouvement 
des moyens de traction et de prehension et leur bonne coordination, 

Le dispositif selon I'invention tel qu'il est decr'rt dans le texte qui 
precede, presente I'avantage important de constituer un dispositif de halage 

30 fixe et done d'encombrement r6duit. Sa mise en oeuvre ne necessite 
notamment pas I'exlstence d'une zone d'evolution comme peut par exemple 
le necesslter un dispositif de halage par traction mettant en oeuvre un chariot 
tracteur faisant des mouvements alternatifs de va et vient. 
Comme II a ete dit, le disposltif presente egalement I'avantage d'exercer un 

35 mouvement de halage continu qui evite notamment k I'objet haie de subir 
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des ^-coups pouvant rendommager. Le mouvement est par allleurs 

reversible et etre utilise pour la mise a I'eau de I'objet 10. 

Le dispositif selon invention peut en outre avantageusement s'adapter au 

halage d'objet dont la section n'est pas constante ou encore a des objets 

constltu§s de portions rigides et de portions plus souples. 

II peut enfin fonctlonner de manidre automatique et presente ainsi I'avantage 

de limiter le besoln de recourlr a une intervention humaine dans des 

conditions parfois assez perilleuses. 
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REVENDICATIONS 

Dispositif de halage automatique d'objets allonges de grande 
longueur, caracterise en ce qu'il comporte au moins : 

• des moyens de traction mobiles en translation et 
entraTnant dans leur mouvement i^objet k haler, 
Tentratnement §tant realise par friction, 

- des moyens de prehension pour maintenir en contact 
de mani^re continue ies moyens de traction et Tobjet 
a haler, le maintien etant realise au moins sur une 
section de Tobjet et ces moyens de prehension 6tant 
animus d'un mouvement relatif par rapport a Tobjet 
hale, dans un sens oppos6 au sens de halage, 

- des moyens pour actionner de mani§re coordonnee 
Ies moyens de traction et Ies moyens de prehension; 

ces moyens exergant des fonctions distinctes qui cooperent 
pour assurer une traction continue de i*objet h haler, et une 
bonne repartition des contraintes sur sa surface, Tensemble 
du dispositif ayant une position fixe. 

Dispositif selon la revendication 1, caracterise en ce que Ies 
moyens de traction comportent deux bandes de roulement 
(12), realis6es dans un materiau a fort pouvoir d'adherence, 
ces bandes venant en contact de Tobjet k haler (1 0). 

Dispositif selon Tune des revendications 1 ou 2, caracterise en 
ce que Ies moyens de prehension comportent un chassis 
(114) mobile en rotation autour de Paxe de traction de I'objet, 
ce chassis comporlant au moins une courroie (110) tendue 
entre deux poulies et dont Tun des brins est enrouie en helice 
autour des bandes de roulement (12) et de Tobjet a haler (10), 
de fagon a maintenir en contact Ies bandes de roulement et 
Tobjet a haler. 

Dispositif selon la revendication 3, caracterise en ce que la 
courroie (110) est composee de fibres elastlques 
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Dispositif selon la revendication 3, caract6rise en ce que le 
mouvement relatif des moyens de prehension est realise par 
la mise en rotation du chassis (114) qui provoque le bobinage 
de la courroie (110) autour de Tobjet k haler (10) et des 
bandes de roulement (12) par une des ses extr^mites, et le 
deboblnage simultarie de la courroie par Tautre extrennit6, 

Dispositif selon la revendication 1, caract^rise en ce que les 
moyens pour actionner les moyens de traction et les moyens . 
de prehension sont mus par un moteur hydraulique. 

Dispositif selon la revendication 1 , caracterise en ce que les 
moyens pour actionner les moyens de traction et les moyens 
de prehension sont mus par un moteur electrique. 
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